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 Beberapa penelitian yang pernah dilakukan  tentang  pengenalan  objek  menggunakan 
ekstraksi fitur HOG, ekstraksi fitur C-HOG dan metode pengenalan Euclidean Distance 
memberikan akurasi yang baik. Penelitian ini melakukan perbandingan tingkat akurasi 
pengenalan untuk ekstraksi fitur HOG dan ekstraksi fitur C-HOG pada beberapa teknik 
pengumpulan data. Teknik pengumpulan data terdiri dari 4 jarak pemotretan  dan 3 
resolusi dengan 156 jumlah citra latih dan 60 citra uji. Metode yang digunakan dalam 
penelitian ini adalah metode Euclidean Distance. Hasil dari penelitian ini memberikan  akurasi 
tertinggi untuk HOG dengan background, sebesar 100% pada jarak 3meter dan  untuk HOG 
tanpa background, 100% untuk  semua jarak sedangkan  akurasi tertinggi untuk C-HOG 
dengan background, sebesar 86.66%  pada jarak  7 meter dan untuk C-HOG tanpa 
background, sebesar 100% untuk semua jarak . 
 
Kata kunci : HOG, C-HOG, Euclidean Distance 
 
Abstract 
Object detection research using HOG as feature extraction, C-HOG and Euclidian 
Distance object detection shows high accuracy. This research compares the accuracy of HOG 
feature extraction and C-HOG feature extraction in some image condition . The  image 
condition seperates in 4 picture capturing  distance and 3 resolutions with 156 train-set and 60 
test-set.   The method using in this research is Euclidian Distance method.  This research shows 
average accuracy for HOG with background size is 100% at 3 meters distance and for HOG 
without background is 100% for all distances while the accuracy for C-HOG with background 
is 86,66% at 7 meters distance and for C-HOG without background is 100% for all distances. 
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1. PENDAHULUAN 
enelitian  tentang pengenalan objek hingga saat ini masih terus dilakukan, seperti 
penelitian pengenalan buah, pengenalan sidik jari, dan dekteksi kanker. Penelitian [3] 
dalam mendeteksi kendaraan menggunakan metode Visi Komputer. Hough 
Transform digunakan untuk menentukan wilayah jalan pada citra dan Connected 
Component Labeling digunakan untuk deteksi kendaraan pada citra test. Hasil percobaan 
dengan 36 sampel menunjukan tingkat sensitivitas sebesar 96,43% dan tingkaat spesifisitas 
sebesar 62,50%. Penelitian [7] menggunakan Symmetry Property dan Snake Models 
untuk pengenalan kendaraan. Metode Symmetry Property dan Snake Models digunakan 
untuk ekstraksi kontur kurva. Tingkat kerberhasilan untuk deteksi kendaraan ialah 
94,20% dan untuk deteksi bukan kendaraan ialah 93,10%.. 
Khusus penelitian yang menggunakan ekstraksi fitur Histograms of Oriented 
Gradient (HOG) dan Circular Histograms of Oriented Gradient (C-HOG) penelitian [4] 
menggunakan 2 tahap pendekatan, tahap pertama menggunakan stereo cue untuk fokus 
terhadap lokasi manusia dan kendaraan dan tahap kedua menggunakan fitur HOG dan 
SVM. Tingkat deteksi tertinggi yang dicapai yaitu diatas 90%. Penelitian [5] mengenai 
deteksi mobil pada citra digital menggunakan C-HOG dan SVM. Hasil penelitian 
mennujukan bahwa tingkat akurasi rata-rata yang dicapai untuk mendeteksi mobil pada 
citra ialah sebesar 97,25 %. Penelitian [6] menggunakan HOG untuk mendeteksi pejalan 
kaki. Deteksi pejalan kaki dengan representasi biasa. Tingkat deteksi sebanding dengan 
kecepatan 30 kali lebih tinggi  
Penelitian yang menggunakan metode pengenalan Euclidean Distance  dilakukan 
[8] mengenai analisis Content Based Image Retrieval (CBIR) untuk menentukan tingkat 
kematangan biji kopi jenis robusta. Perbaikan kualitas citranya menggunakan metode 
tambahan yaitu histogram equalization. Metode kemiripan yang digunakan adalah jenis 
Euclidean Distance. Menghasilkan  akurasi yang baik yaitu 90 % dengan 20 citra uji baru. 
Penelitian [1] mengenai sistem pengenalan buah menggunakan metode Discrete Cosine 
Transform dan Euclidean Distance. Melakukan  pengenalan sebanyak 20 data dari 20 data 
uji dan mendapatkan tingkat akurasi mencapai 100 % . 
Berdasarkan uraian tersebut, penelitian ini melakukan perbandingan  tingkat 
akurasi dengan menggunakan ekstraksi fitur HOG dan ekstraksi fitur C-HOG 
menggunakan citra yang kondisi berbeda. Rambu lalu lintas adalah Objek yang digunakan  
pada penelitian ini. Jarak pemotretan yang digunakan yaitu 3 meter, 5 meter, 7 meter, dan 9 
meter sedangkan resolusinya yaitu 5MP, 6MP, dan 13MP. 
 
 
2. METODE PENELITIAN 
 
Jalanya proses penelitian ini mengikuti langkah yang tersaji pada Gambar 1. 
P 
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Gambar 1 Kerangka Kerja Penelitian 
2.1 Identifikasi Masalah   
Tahap ini melakukan identifikasi masalah penelitian mengenai perbandingan dua 
ekstraksi fitur, yaitu ekstraksi fitur HOG dan C-HOG. Tahapan ini berguna untuk 
membantu peneliti dalam memahami topik yang menjadi penelitian tentang perbandingan 
tingkat akurasi pada pengenalan rambu lalu lintas menggunakan metode pengenalan 
Euclidean Distance dengan ekstraksi fitur HOG dan C-HOG yang belum pernah dilakukan 
sebelumnya. 
2.2 Studi Literatur  
Tahap ini melakukan pembelajaran mengenai topik permasalahan penelitian melalui 
jurnal-jurnal yang dikumpulkan. Jurnal yang dikumpulkan terdiri dari 4 jurnal pengenalan 
rambu lalu lintas, dan 9 jurnal pengenalan menggunakan Euclidean Distance dan 
penggunaan ekstraksi fitur HOG dan C-HOG.  
2.3 Studi Pustaka 
Tahap ini mempelajari buku-buku yang berkaitan dengan ekstraksi fitur HOG dan C-
HOG, serta metode pengenalan Euclidean Distance. Studi pustaka bermanfaat untuk 
membantu penulis dalam membuat landasan teori dan menambah pemahaman tentang 
ekstraksi fitur HOG dan C-HOG, serta metode pengenalan Euclidean Distance. 
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2.4 Pengumpulan Data 
Tahap ini mengumpulkan citra yang berkaitan dengan objek penelitian,  citra yang 
dikumpulkan berupa 3 jenis rambu lalu lintas, yaitu rambu peringatan, rambu larangan, dan 
rambu perintah. Citra difoto dengan menggunakan kamera 5 MP, 6MP, dan 13MP. Citra 
difoto dengan jarak pengambilan yang berbeda, yaitu 3m, 5m, 7m, dan 9m. Jumlah 
keseluruhan foto yang diambil sebanyak 360 yang terdiri dari 30 citra 5MP jarak 3m, 30 
citra 5MP jarak 5m, 30 citra 5MP jarak 7m, 30 citra 5MP jarak 9m, 30 citra 6MP jarak 3m, 
30 citra 6MP jarak 5m, 30 citra 6MP jarak 7m, 30 citra 6MP jarak 9m, 30 citra 13MP jarak 
3m, 30 citra 13MP jarak 5m, 30 citra 13MP jarak 7m, 30 citra 13MP jarak 9m. 
Pengambilan citra dilakukan diluar ruangan pada siang hari, citra yang diambil dalam 
kondisi baik. Citra yang diproses menggunakan format .JPG. 
2.5 Pemilihan Gambar 
Tahap ini gambar-gambar yang sudah dikumpulkan berdasarkan jarak pengambilan dan 
resolusi masing-masing gambar. Gambar yang tidak memenuhi standar (terlalu gelap, 
kabur, miring) tidak digunakan dalam penelitian. Gambar yang digunakan pada penelitian 
akan menggunakan nama sesuai jarak dan resolusinya. 
2.6 Pemotongan Gambar 
Tahap ini melakukan pemotongan terhadap citra untuk membantu proses selanjutnya 
dengan menggunakan citra 980x910 pikxel untuk jarak 3 meter, citra 780x720 untuk jarak 5 
meter, citra 530x510 untuk jarak 7 meter, dan citraa 450x450 untuk jarak 9 meter. Fungsi 
crop dilakukan pada apalikasi MATLAB. Pemotongan citra dilakukan untuk memfokuskan 
data citra sehingga memperjelas objek yang dikenali. Gambar 1 menunjukan contoh dari 
citra sebelum dilakukan pemotongan dan Gambar 2 menunjukan citra setelah dilakukan 
pemotongan. 
 
Gambar 1     Gambar 2  
2.7 Citra Latih 
Setelah citra rambu lalu lintas melalui proses pemotongan, maka langkah selanjutnya 
adalah mengelompokan citra menjadi citra uji dan citra latih. Citra latih memiliki 12 jenis 
berdasarkan resulusi dan jarak pengambilan gambar yaitu:  
1. citra latih jarak 3m dengan resolusi 5mp 
2. citra latih jarak 3m dengan resolusi 6mp 
3. citra latih jarak 3m dengan resolusi 13mp 
4. citra latih jarak 5m dengan resolusi 5mp 
5. citra latih jarak 5m dengan resolusi 6mp 
6. citra latih jarak 5m dengan resolusi 13mp 
7. citra latih jarak 7m dengan resolusi 5mp 
8. citra latih jarak 7m dengan resolusi 6mp 
9. citra latih jarak 7m dengan resolusi 13mp 
10. citra latih jarak 9m dengan resolusi 5mp 
11. citra latih jarak 9m dengan resolusi 6mp 
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12. citra latih jarak 9m dengan resolusi 13mp 
Tiap-tiap jenis citra latih akan melalui beberapa proses yaitu pra-pengolahan, ekstraksi 
fitur HOG dan C-HOG, metode Euclidean Distance. Terdapat dua citra latih yang akan 
diujikan yaitu citra background dan citra tanpa background. 
2.8 Citra Uji 
Citra uji merupakan citra yang akan digunakan pada proses pengujian. Citra uji akan 
melalui beberapa proses seperti citra latih. yaitu pra-pengolahan, ekstraksi fitur HOG dan C-
HOG, metode Euclidean Distance. 
2.9 Pra-Proses 
2.9.1 Grayscale 
Tahap ini melakukan konversi citra menjadi citra grayscale menggunakan 
Persamaan 1. Gambar 3 menujukan contoh citra yang telah diubah menjadi 
Grayscale.  
 
        
  
        
        
     
 
                                                                              (1) 
 
Gambar 3 
2.9.2 Filter Gaussian 
Tahap ini membantu dalam meminimali noise yang ada pada citra dengan 
menggunakan Persamaan 2. Gambar 4 menujukan contoh hasil Filter Gaussian. 
 
          
     
                                                                                                       (2) 
 
  Gambar 4 
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2.10 Ekstraksi Ciri 
2.10.1 HOG (Histogram Oriented of Gradient) 
Ide dasar dari fitur HOG adalah  menampilkan ciri dari objek lokal dan bentuk, 
yang ditandai dengan cukup baik oleh intensitas gradient lokal. Metode ini juga mudah dan 
cepat sehingga histogram dapat melakukan perhitungan dengan cepat. 
 
Gambar 5  Proses pada Histogram Gambar 
Gambar 5 menyajikan proses dimulai dengan membagi gambar kedalam cell 
berukuran n x n yaitu 4x4 piksel, lalu dikelompokkan ke dalam blok 2n x 2n cell atau 8x8 
piksel. Dari tiap sel pada masing-masing blok, kemudian dihitung orientasi gradient secara 
horizontal dan vertikal menggunakan filter sobel dan menghitung magnitude nya 
berdasarkan orientasinya [10]. 
a. Normalisai Warna dan Gamma 
Langkah awal dari detector fitur pada pre-processing adalah memastikan nilai 
normalisasi warna dan gamma. Pada proses ini, dilakukan perhitungan dengan akar kuadrat 
atau log dari setiap channel warna.  Langkah ini dapat dihilangkan dalam perhitungan 
HOG karena memiliki pengaruh yang kecil [2]. 
b.  Komputasi Gradient 
Pada tahap ini dilakukan perhitungan nilai gradient. Nilai gradient dihitung 
menggunakan central difference  pada filtering citra grayscale, dengan matriks dan central 
difference pada Persamaan 3.a dan 3.b. 
 
 
 Dimana r menyatakan baris matriks dan c adalah kolom matriks, serta I menyatakan 
gradient. Setelah nilai gradient diperoleh, selanjutnya mencari besar gradient (μ) dan 
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c.  Oreintation Binning 
Pada tahap ini dilakukan perhitungan untuk menentukan nilai bin pada setiap cell. 
Nilai bin diperoleh dari Persamaan 5a dan 5.b. 
    
      
 




12      
      
    
 
 untuk bin (j+1) 
      
Dimana    meyatakan nilai untuk binj, B menyatakan bin yang digunakan, dan w 
adalah jarak bin yang diperoleh dari   
   
 
 dengan bin=9, maka   
   
 
 =20. Bin 
dimulai dari 0 dengan B-1 dan mempunyai batas             Besar gradient dinyatakan 
dengan  , dan    diperoleh dari     
 
 
  [10]. 
d. Normalisasi 
Tahap normalisasi biasanya digunakan setelah menghitung vektor histogram 
sehingga invarian menjadi lebih baik dalam pencahayaan dan noise. Terdapat 4 skema 
normalisasi [2] yang terdapat pada Persamaan 6.a, 6.b dan 6.c. 
 
 
Dimana   menyatakan konstanta dengan nilai positif dibawah 1, v adalah nilai bin 
dalam 1 blok dan        adalah vektor  . 
Hasil dari fitur HOG adalah konketinasi dari banyaknya cell histogram pada blok. Sebagai 
contoh, untuk 128x64 window dengan cells 8x8 piksel dimana 16 cells secara vertikal dan 
8 secara horizontal dan 8 piksel blok dimana 15 blok vertikal dan 7 horizontal dengan  
masing-masing 4 cells setiap blok dan 9 orientasi bin, maka panjang v adalah: 
                   entries. Untuk window 128 x 64= 8192 piksel, diperoleh dari  
               histogram, dengan matriks 420 x 9, 9 untuk 9 bins. 
2.10.2 C-HOG (Circular Histogram Oriented of Gradient) 
Terdapat dua jenis varian pada geometri C-HOG yaitu dengan circular cell pusat 
tunggal dan yang berada pada cell pusat dibagi menjadi sektor sudut. Sedangkan untuk tata 
letaknya C-HOG memiliki empat parameter. Jumlah sudut, radial bins, radius dari pusat 
bins dalam piksel dan faktor ekspansi untuk jari-jari selanjutnya. Pada akhirnya dua radial 
bins (pusat dan sekitarnya) dan empat sudut bins (seperempat) diperlukan untuk kinerja 
yang lebih baik 
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2.11 Euclidean Distance  
Euclidean Distance merupakan salah satu cara untuk menentukan pencarian suatu citra 
apakah citra tersebut sama atau tidak antara dua citra dengan cara menentukan jarak dari 
kedua citra yang akan diuji. Untuk tingkat kesamaan dapat dinyatakan dengan suatu nilai. 
Apabila nilai yang dihasilkan semakin kecil kemungkinan yang terjadi adalah semakin dekat 
kesamaan antara kedua citra tersebut. Sebaliknya apabila nilai yang dihasilkan semakin besar 
maka kedua citra tidak memiliki kesamaan.  
Perhitungan Euclidean Distance ini dilakukan menggunakan Persamaan 7. 
 
            
 
                                                                                                     (7) 
 
Keterangan :  
 = jarak euclidean yang akan di cari untuk mencari nilai kemiripan yang menghasilkan nilai 
paling kecil. 
   = nilai citra acuan yang telah disimpan di dalam database. 
  =  nilai citra uji. 
  = jumlah data citra yang ada di dalam database 
3. HASIL DAN PEMBAHASAN 
Citra latih digunakan untuk ekstraksi fitur HOG pada metode Euclidean Distance dan 
untuk ekstraksi fitur C-HOG pada metode Euclidean Distance. Citra latih akan dicari besar 
gradien serta pembentukan sel dan blok dengan menerapkan tipe HOG dan C-HOG yaitu HOG 
berbentuk persegi dan   C-HOG berbentuk lingkaran. Sel terdiri dari beberapa piksel dimana 
hanya piksel yang didalam sel tersebutlah yang akan dilakukan pencarian bin. Kemudian 
dilakukan normalisasi  blok menghasilkan informasi berupa ciri rambu lalu lintas yang nati akan 
dilakukan prosses tranning. 
Citra uji diggunakan untuk dilakukan pengujian. Cita uji akan dikenali menggunakan 
Euclidean Distance. Hasil dari pengujian Euclidean Distance akan menunjukan citra uji dapat 
dikenali atau tidak dikenali. 
 Citra yang diuji yaitu 15 citra uji untuk jarak 3 meter, 5 meter, dan 9 meter. Resolusi 
yang digunakan yaitu 5Mp, 6Mp, dan 13Mp.  Hasil tabel pengujian dapat dilihat pada Tabel 1. 
 











3 Meter 100% 0% 46.66% 53.34% 
5 Meter 86.66% 13.34% 60% 40% 
7 Meter 93.33% 6.67% 86.66% 13.34% 
9 Meter 86.66% 13.34% 20% 80% 
Rata-rata 91.66% 8.33% 53.33% 46.67 
Tanpa 
Background 
3 Meter 100% 0% 100% 0% 
5 Meter 100% 0% 100% 0% 
7 Meter 100% 0% 100% 0% 
9 Meter 100% 0% 100% 0% 
Rata-rata 100% 0% 100% 0% 
 
Berdasarkan Tabel 1 , rata-rata akurasi untuk HOG dengan background sebesar 91.66%. 
Akurasi tertinggi untuk HOG dengan background yaitu jarak 3 meter. Rata-rata akurasi untuk 
C-HOG dengan background sebesar 53.33%. Akurasi tertinggi untuk C-HOG dengan 
background yaitu jarak 7 meter, untuk pengujian tanpa background kedua ekstraksi memberikan 
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akurasi 100%. Akurasi tertinggi untuk HOG dan C-HOG tanpa background terdapat pada 
semua jarak. Pengujian tersebut menunjukan bahwa ekstraksi fitur HOG lebih baik dari 
pada ekstraksi fitur C-HOG pada pengujian dengan background dan sama baik pada 
pengujian tanpa background. 
4. KESIMPULAN 
Dari hasil penelitian dan pembahasan yang dilakukan, maka dapat disimpulkan bahwa: 
1. Metode ekstraksi fitur Histogram of Oriented Gradient (HOG), Circular Histogram of 
Oriented Gradient (C-HOG) dengan metode Euclidean Distance dapat diterapkan dalam 
pengenalan rambu lalu lintas. 
2. Pengujian dilakukan pada 15 citra dengan jarak 3meter, 5meter, 7meter, dan 9meter serta 
resolusi  5Mp, 6Mp, dan 13Mp. Rata-rata akurasi untuk HOG dengan background sebesar 
91,33%. Akurasi tertinggi untuk HOG dengan background yaitu jarak 3meter.  Rata-rata 
akurasi untuk C-HOG dengan background sebesar 53.33%. Akurasi tertinggi untuk C-
HOG dengan background yaitu jarak 7meter, untuk pengujian tanpa background kedua 
ektraksi memberikan akurasi 100%. Akurasi tertinggi untuk HOG dan C-HOG tanpa 
background terdapat pada semua jarak. Citra yang diuji yaitu 15 citra uji untuk jarak 
3meter, 5meter, 7meter, dan 9meter, dan untuk resolusi 5Mp, 6Mp, dan 13Mp.. 
3. Pengujian tersebut menunjukan bahwa ekstraksi fitur HOG lebih baik dari pada ekstraksi 
fitur C-HOG pada pengujian dengan background dan sama baik pada pengujian tanpa 
background . 
5. SARAN 
 Berdasarkan kesimpulan tersebut, pengujian tanpa background menghasilkan akurasi 
yang baik, berikut saran yang nantinya dapat bermanfaat untuk  penelitian selanjutnya. 
1. Menghilangkan background secara otomatis. 
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